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@ Me&werte Kartierungsverfahren 

(§) Das Verfahren zur compute rgestutzten Kartierung geo- 
referenzierter MeSgrdfcen, die einzelnen Mefcpositionen 
(M11-M45) zugeordnet erhoben werden, wobei fur alle 
Paare benachbarter Mefcpositionen (Mil, ^M12-M14, 
M15) rechnerisch mit Testkreisen (T'1-T'5; T*1-T*5) ge- 
pruft wird, ob keine weitere Mefcposition in diese fallt, 
und alle solche MeBpositionen (M11-M45; M41-M45), bei 
denen das genannte Prufkriterium erfullt ist, als Grenzpo- 
sitionen deklariert werden und dazu Innen-Aufcenlage be- 
stimmt wird und aus der Folgeder Grenzpositionen eine 
bestmogliche Annaherung an den Grenzverlauf bestimmt 
wird. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Verfahren zur computerge- 
stiitzten Kartierung georefercnzierter MeBgroBen, insbeson- 
dere landwirtschaftliche ErtragsgroBen, die in einem Schlag, 
insbesondere entlang von Fahrspuren, mit einer Erhebungs- 
vorrichtung, z. B. einer Erntcvorrichtung, einzelnen MeBpo- 
sitionen zugeordnet erhoben worden sind, wobei aus den 
MeBpositionen eine moglichst gule Annaherung an einem 
Schlaggrenzverlauf erzeugt wird und dann diese beriicksich- 
tigend die erhobenen MeBgroBen Knotenpunkten eines Ko- 
ordinatennetzes anteilig als Representation sgroBen zuge- 
messen werden. 

Bekanntlich werden zu kartierende flachenbezogene 
MeBdaten im Gelande, zugeordneten zu den Koordinaten 
einzelner MeBpositionen, jeweils fur einen Schlag erhoben, 
und aus dieser Erhebung wird softwaregestutzt mit einem 
Computer eine Kartendarstellung der Verteilung der geore- 
ferenzierten MeBgroBen erzeugt, wobei ein gedachtes x-y- 
Koordinatennetz uber der zu kartierenden Flache aufge- 
spannt wird und den Netzknotenpunkten aus den MeBdaten 
der benachbarten MeBpositionen passende Reprasentations- 
groBen zugeordnet werden. Hierzu kommen verschiedene 
Verfahren einzeln oder kombiniert zur Anwendung wie eine 
Mittelwertbildung, eine gewichtete Mittelwertbildung, eine 
Interpolation oder Extrapolationen oder ein geostatisches 
Verfahren wie das Kriging- Verfahren. Eine sachgerechte 
Anwendung dieser Verfahren erfordert es, daB die Schlag- 
grenzen jeweils insoweit bekannt sind, daB die Zugehorig- 
keit der einzelnen Netzknotenpunkte zum Schlag oder zum 
extemen Bereich bekannt ist. Zur Eingabe der Verlaufe der 
Schlaggrenzen in den Computer werden bei spiels weise 
diese an einem grafischen Eingabegerat von Hand einge- 
zeichnet, was vor allem bei groBen Schlagen viel Zeit und 
Geduld erfordert. Zur Verringerung des jeweils erforderli- 
chen Arbeitsaufwandes wird haufig auf bereits friiher in ei- 
ner Datenbank abgespeicherte Daten von Verlaufen der 
Schlaggrenzen zuruckgegriffen, die jedoch insoweit aktuali- 
siert werden miissen, als agrartechnische Anderungen der 
Schlaggrenzen, z. B. wegen Bewirtschaftungsschwierigkei- 
ten, wie Unbefahrbarkeit des Bodens bei der Bestellung 
oder unzureichende Ertragsfahigkeit, vorgenommen wur- 
den. Auch dies erfordert groBe Sach- und Ortskenntnis des 
erhebenden und des eingebenden Kartierers. 

Auch wurde eine computergesttitzte Kartierung der fla- 
chenbezogenen MeBdaten ohne eine gesonderte Eingabe des 
Verlaufs einer Schlaggrenze sondern durch deren Annahe- 
rung mit Hullverfahren vorgenommen. Hierbei sind jedoch 
erhebliche Ungenauigkeiten im auBeren Grenzverlauf auf- 
getreten, und innere Grenzverlaufe in nicht erhebbaren Be- 
reichen wurden nicht beriicksichtigt. 

Es ist Aufgabe der Erfindung, eine wesentlich genauere 
und vollstandige Ermittlung der Schlaggrenzverlaufe zu er- 
bringen. 

Die Losung besteht darin, daB fur alle Paare benachbarter 
MeBpositionen rechnerisch entsprechend diesen beriihren- 
den Testarealen, insbesondere Test kreisen, gepriift wird, ob 
keine weitere MeBposition in dieses fallt, oder fur alle MeB- 
positionen in Fahrspuren rechnerisch entsprechend mit diese 
MeBpositionen umgebenden Testarealen, insbesondere Test- 
krcisen, gepriift wird, ob sie jeweils an mindestens einer 
Seite keine andere Fahrspur schneiden, wobei die Testareale 
jeweils Testabmessungen, insbesondere einen Testradius, 
aufweisen, die um einen vorgeschenen Toleranzwert uber 
einem Abstand von benachbarten MeBpositionen oder Fahr- 
spuren liegen, und daB alle solche MeBpositionen, bei denen 
das genannte Testkriterium erfullt ist, als Grenzpositionen 
deklariert werden und deren Grenzseite testgemaB bestimmt 
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wird und aus der Folge benachbarter Grenzpositionen die 
bcstmogliche Annaherung an den AuBeren und ggf. inneren 
Grenzverlauf bestimmt wird. 

Vorteilhaftc Ausgestaltungen sind in den Unteransprii- 
5 chen angegeben. 

Die Erfindung geht von der Erkenntnis aus, daB die Erhe- 
bung der georeferenzierten GroBe jeweils fur die Gesamtfla- 
che eines Schlages erfolgt. Wird beispielsweise der Emteer- 
trag gemessen, so wird die gesamte Flache des Schlages bis 
10 zur Schlaggrenze abgeerntet und dabei im Verlauf des Fahr- 
weges, beispielsweise des Erntegerates, an den einzelnen 
MeBorten der jeweils im letzten Fahrwegabschnitt erbrachte 
Ertrag den dort gemessenen Grtskobrdinaten zugeordnet re- 
gistriert. Ebenso konnen bei der Bestellung oder Bearbei- 
15 tung des Schlages entlang des Fahrweges jeweiligen MeBor- 
ten zugeordnet MeBwerte erhoben werden, wobei der 
Schlag von der Bearbeitung insgesamt abgedeckt wird. 

Aus den auf dem Fahrweg erfaBten Ortskoordinaten der 
MeBpositionen wird der Verlauf der jeweils benachbarten 
20 Fahrweg abschnitte ermittelt und daraus deren Abstand, d. h. 
die Arbeitsbreite bestimmt, und aus einem Abstandsgrenz- 
wertvergleich werden jeweils bei einer Grenzwertiiber- 
schreitung die grenznahen Fahrwegabschnitte und damit die 
beste Annaherung an den Grenzverlauf bestimmt. 
25 Das Verfahren ermoglicht nicht nur einen auBeren Grenz- 
verlauf genau festzulegen, sondern erbringt durch die Ana- 
lyse auf Konvergenzen und Divergenzen der benachbarten 
Fahrwegschnitte auch die Lage innerer Grenzen zu einge- 
schlossenen unbearbeiteten Bereichen. 
30 Nach dem Ermitteln der besten Annaherung an die 
Schlaggrenze(n) erfolgt die Zuordnung der MeBdaten zu 
den Knotenpunkten des Koordinatennetzes unter Beruck- 
sichtigung des Grenzverlaufs und die Kartenausgabe. 
Eine Vervollkommnung dieses Verfahrens ist dann gege- 
35 ben, wenn der jeweilige Arbeitsbereich der Landmaschine 
entsprechend dem Abstand der benachbarten Fahrspuren 
entweder durch Eingaben des Fahrzeugbedieners oder durch 
eine laufende Arbeitsbreitenmessung jeweils miterhoben 
wird, so daB die ortliche Arbeitsbreite dann als weitere be- 
40 kannte GroBe ins Kalkiil zur Abstandsgrenzwertbestim- 
mung und der bestmoglichen Annaherung an den Schlag- 
grenzverlauf eingefuhrt wird. 

Der Abstandsgrenzwert, der zur Uberpriifung dient, ob 
eine Fahrspur eine Grenzfahrspur ist, ist etwas groBer als die 
45 Arbeitsbreite zu wahlen, damit Toleranzen der Spurhaltung 
beim Fahren uber das Feld bei gekriimmten Bahnverlaufen 
und bei der Ortsmessung nicht zu einer irrtumlichen Grenz- 
lagenanzeige fuhren. Im einzelnen ist eine Toleranzzugabe 
von 20% je Bahnspur, also fur die beiden benachbarten Spu- 
50 ren von insgesamt 40% der einzelnen Arbeitsbreite vorgese- 
hen. So kann, wenn das Arbeitsgerat ein Mahdrescher mit 
9 m Breite ist, etwa 12,5 m als Abstandsgrenzwert vorgege- 
ben werden. Ist also ein MeBpunkt mehr als 12,5 m von der 
benachbarten Fahrspur, die sich aus der Folge der benach- 
barten MeBpunktlagen ergibt, entfernt, so liegt ein Grenz- 
spurpunkt vor. 

Da die Schlage i.e. in ihrer Breite nicht einem ganzen 
Vielfachen einer Arbeitsbreite entsprechen, sondern ge- 
wohnlich auch schrag zueinander verlaufende Grenzen auf- 
weisen, ist oft die Arbeitsbreite auf der Grenzfahrspur nicht 
voll genutzt. Deshalb ergibt sich eine vorteilhafte Verbesse- 
rung des Verfahrens, wenn bei der Erfassung der MeBwerte, 
insbesondere der ErtragsmeBwerte, auch die jeweilige lo- 
kale Arbeitsbreite miterfaBt wird und dieser gemaB der Ab- 
standsgrenzwerte jeweils gewahlt wird und insbesondere die 
beste Annaherung des Grenzverlaufes an die Grenzspur- 
punkte unter BeriicksichUgung der lokalen Arbeitsbreite er- 
rechnet wird. 
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Eine weitere Erhdhung der Genauigkeit der Grenzver- 
laufsbestimmung wird erreicht, wenn die Lage der Ortungs- 
vorrichtung, d. h. der Empfangsantenne, bezuglich der Lage 
des Arbeitsbereiches und der Arbeitsbreite an der Erhe- 
bungsvorrichtung beriicksichtigt werden. 

Dies ist sowohl bei der Bestimmung des Abstandsgrenz- 
wertes als auch bei der Bestimmung des Grenzverlaufes be- 
deutsam. 

Befindet sich die Antenne exzenlrisch zum Arbeitsbe- 
reich der Erhebungsvorrichtung, so ergibt sich beim Hin- 
und Herfahren auf einem Schlag abwechselnd ein urn die 
doppelte Exzentrizitat verengter oder erweiterter Abstand 
der Spuren der MeBorte. 

DemgemaB ist der Abstandsgrenzwert bei gegenlaufigen 
Fahrspuren entsprechend der Lage der Exzentrizitat zur 
Fahrtrichtung kleiner oder groBer als die beriicksichtigte Ar- 
beitsbreite mit dem Toteranzzuschlag festzulegen. AuBer- 
dem ist die Naherungsberechnung des Grenzverlaufes unter 
Beriicksichtigung der Exzentrizitat in Bezug auf die Fahrt- 
richtung vorzunehmen und zu verbessern. 

Eine Exzentrizitat der Ortsbestimmung, also der Anten- 
nenlage, zum jeweiligen Arbeitsbereich wird vorteilhaft di- 
rekt bei der Koordinaten- und MeBwerterfassung beriick- 
sichtigt, indem die georteten Koordinatenwerte jeweils zum 
jeweiligen Arbeitsbereich zentriert, also entsprechend der 
Breite und der Lage des Arbeitsbereiches zur Antenne korri- 
giert, abgespeichert werden. Wird die Korrektur des MeBor- 
tes sofort vor Ort vorgenommen, so erubrigt sich eine geson- 
derte Abspeicherung der Lagedaten des Arbeitsbereichs bei 
der Erfassung der MeBdaten, der Koordinatenwerte und der 
Arbeitsbreite. Der Abstandsgrenzwert zur Grenzspurlagen- 
ermittlung ergibt sich dann stets aus der Summe der halben 
Arbeitsbreiten der benachbarten gespeicherten MeBpunkt- 
spuren zzgl. des Toleranzzuschlages. Fur die Annaherung 
des Grenzverlaufes ist die halbe Arbeitsbreite des grenzsei- 
tigen gespeicherten MeBpunktespurenverlaufs zu beriick- 
sichtigen. 

Die praktische Feldbearbeitung mit einem Mahdrescher, 
der bevorzugt der MeBdaten- und Koordinatenerfassung 
dient, wird gewohnlich mit einer oder mehreren Umrundun- 
gen begonnen, wobei ein Teil des Schneidwerkes uber die 
Grenze hinausragt und dort leer lauft. Dies wird durch die 
Erfassung der Lage des Arbeitsbereiches und der Arbeits- 
breite laufend beriicksichtigt. Die letzten Fahrspuren laufen 
dann oft schrag in die bereits abgeemtete Randzone ein, 
oder es ergibt sich eine schmalere Arbeitsbreite, und der Ar- 
beitsbereich ist zu den Randern des Gesamtschneidwerkes 
beabstandet. Alle diese Daten werden vor Ort gemessen und 
bei der Erfassung beriicksichtigt und auch dann, wenn in 
diesem Bereich und diesem benachbart eine unbearbeitbare 
Zone liegt, wird dort durch den Grenztest die innere Grenz- 
lage erkannt. 

Start einer Abstandsgrenzwertpriifung benachbarter Fahr- 
spuren wird altemativ eine Abstandsgrenzwertpriifung von 
in beliebiger Folge erhobenen MeBpunktkoordinaten vorge- 
nommen, indem fur alle Punktepaare benachbarter Punkte 
gepruft wird, ob diese durchsetzende Testkreise jeweils min- 
destens einen weiteren MeBpunkt einschlieBen. Ist dies 
nicht der Fall, handelt es sich um zwei Grenzpunkte, und der 
betreffende Testkreis liegt auf der Grenzseite. Die Bemes- 
sung des Testkreisradius richtet sich wieder nach dem ge- 
wohnhchen MeBpunkteabstand, der etwa der vorbeschriebe- 
nen Arbeitsbreite entspricht. Es wird weiter davon ausge- 
gangen, daB der Abstand der MeBpunkte in den verschiede- 
nen Richtungen ahnlich ist, ansonsten muB der Toleranzzu- 
schlag angemessen gewahlt werden oder eine geeignele Te- 
starealform, z. B. eine Ellipse, gewahlt werden, deren Ach- 
senlangen jeweils den Abstanden der MeBpunkte in beiden 



Richtungen mit einem Toleranzzuschlag angemessen sind 
und wobei die Achsen der Punktanordnung entsprechend 
orientiert sind. Der Abstand der MeBpunkte bei der Erfas- 
sung ergibt sich gewohnlich abhangig von der Fahrge- 
5 schwindigkeit, da die Koordinatensignale jeweils in einem 
festen Zeittakt uberrnittelt werden. 

Da die Punkt- oder Fahrspurabstandsprufungen auch sol- 
che Bereiche ein- oder ausgrenzen, fiir die aus technischen, 
z. B. empfangs technischen, Griinden keine Koordinaten- 

10 werte gespeichert werden konnten, ist es vorgesehen, entwe- 
der bei der Datenerfassung entsprechende Merkposten vom 
Bediener oder automatisch speichern zu lassen oder eine 
Zwischenmeldung uber die Ermittlung solcher Erfassung s- 
inseln aus zugeben und vom Bediener eine Entscheidung 

15 uber die Einbeziehung oder Ausscheidung des Bereiches in 
die weitere Zumessungsprozedur anzufordem. 

Die Beschreibung der rechnerischen Priifo Deration mit- 
tels der Testareale, Testkreise oder Testellipsen dient einer 
Veranschaulichung; es miissen jedoch nicht Kreisgleichun- 

20 gen oder EUipsengleichungen benutzt werden, sondern es 
konnen auch die Abstande der benachbarten Punkte mit 
Kreis- oder Dreiecksfunktionen berechnet und gepruft wer- 
den. 

Fig. 1 zeigt einen grenznahen Bereich eines Schlages, 

25 Fig. 2 zeigt einen weiteren Bereich mit Fahrspuren. 

Fig. 1 zeigt Fahrspuren (F1-F4) im grenznahen Bereich. 
Die benachbarten Fahrspuren weisen jeweils entgegenge- 
setzte Fahrrichtungen (R1-R4) auf. Die MeBpunkte 
(M11-M15; M41-M45) sind an den tatsachlichen Ortungs- 

30 punkten eingezeichnet. 

Da die Antenne an dem Erhebungsfahrzeug eine exzentri- 
sche Lage (E) zu dessen Mittenachse aufweist, sind vorteil- 
haft die gespeicherten Ortskoordinaten (K11-K15; 
K31-K35) auf die Fahrzeugmitte korrigiert, da in den grenz- 

35 entfernten Fahrspuren (F1-F3) die voile Arbeitsbreite (A) 
genutzt wurde. 

Die grenzseitig gelegene Fahrspur (F4) weist eine verrin- 
gerte, veranderliche, lokale Arbeitsbreite (A41-A45) auf, 
die auBerdem exzentrisch liegt, da das Erhebungsfahrzeug 

40 den Reststreifen entlang der Grenze (G) bearbeitete. Hier 
sind die gespeicherten Ortskoordinaten (K41-K45) auf die 
Mitte des tatsachlichen Arbeitsbereiches bezogen gespei- 
chert. 

Die Priifung, ob eine Grenzlage voriiegt, wird von den ge- 

45 speicherten Ortskoordi naten (K4 1 -K45) unter Beriicksichti- 
gung der zugehdrigen halben gespeicherten lokalen Arbeits- 
breite (A41-A45) und der halben maximalen Arbeitsbreite 
(A) sowie des Toleranzzuschlages (T) vorgenommen. Dem- 
entsprechend sind Testkreise (T1-T5) urn die gespeicherten 

50 Ortskoordinaten (K41-K45) eingezeichnet, die nur auf einer 
Seite eine benachbarte Fahrspur (F3) schneiden, wodurch 
deren Grenzlage zur anderen Seite angezeigt ist. 

Der bestmoglich angenaherte Grenzverlauf (G) wird um 
aus den stets mit Toleranzen behafteten gespeicherten 

55 grenzseitigen Ortskoordinaten (K41-K45) und der jeweils 
halbierten, zugehorigen gespeicherten lokalen Arbeitsbreite 
(A41-A45) durch einen geeigneten Algorithmus ermittelt 
Die Bestimmung der lokalen Arbeitsbreite (A41-A45) 
wird vor Ort entweder automatisch vorgenommen, indem 

60 das Signal eines Bestandsgrenzsensors am Erhebungsfahr- 
zeug genutzt wird, der oft auch zur automatischen Lenkung 
des Fahrzeuges und/oder zur Durchsatzregelung dient, oder 
durch einen Bediener laufend bei Anderungen eingegeben 
wird. Vorzugsweise wird auBer der Arbeitsbreite auch die 

65 Lage des jeweiligen Arbeitsbereiches innerhalb der Spur 
laufend bestirnmt Eine besonders einfache Beriicksichti- 
gung dieser Lageinformation fiir die Weiterverarbeitung er- 
gibt sich, wenn die Lage der gemessenen Koordinaten auf 
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die Lage des Arbeitsbereiches zentriert korrigiert abgespei- 
chert wird. Die Korrektur erfolgt senkrecht zur jcweiligen 
Fahrtrichtung. Es muB also keine zusatzliche GroBe gespei- 
chert werden, 

Altemativ wird die Arbeitsbreite (A41-A45), wenn sie 5 
nicht miterfaBt wird, aus der Konvergenz der benachbarten 
Fahrspuren errechnet. Es sind dann die Hilfsortskoordinaten 
(H41-H45) jeweils zentriert auf die voile Arbeitsbreite ab- 
gespeichert. 

Der Abstand (A*41-A*45) der Hilfsortskoordinaten der to 
benachbarten Fahrspur (F3) wird jeweils errechnet; er ent- 
spricht der lokalen Arbeitsbreite (A41-A45) im Rahmen der 
meBIechnischen und rechnerischeFToleranzeri. Der Hestge- 
naherte Grenzverlauf (G) ist dementsprechend urn die halbe 
maximale Arbeitsbreite (A) neben der Folge der grenzseiti- 15 
gen Hilfsortskoordinaten (H41-H45) zu ermitteln. 

Ein weiteres Verfahren zur Ermittlung grenzseitiger Orts- 
koordinaten (K11-K15) ist durch die Testkreise (T*l-T*5; 
T'l-T5) veranschaulicht. Diese Testkreise schneiden je- 
weils zwei benachbarte Punktkoordinaten, und der auBen 20 
gelegene Testkreis ist leer und zeigt dadurch die Grenzlage 
der Punkte und die Seite des Verlaufs der Grenze (G*) an. 
Wenn die MeBpunkte in Fahrspuren geordnet erhoben sind, 
laBt sich die Testkreispriifung praktisch von Punktpaar zu 
Punktpaar anwenden, der Testkreis also quasi an den Punk- 25 
ten abrollen. Wurde an einer Seite einer Fahrspur bereits im 
Durchlauf der benachbarten Spur die ausreichende Nachbar- 
schaft ermittelt, so geniigt es jeweils, den Test auf der ande- 
ren Seite durchzufiihren. 

Nachdem jeweils anschlieBend die bestmogliche Annahe- 30 
rung des Grenzverlaufs gewonnen wurde, lassen sich die er- 
hobenen MeBwerte grenzsichtig mit einem Ausgleichsver- 
fahren, abhangig von den Flachenanteilen in dem Koordina- 
tenraster, den tatsachlichen Schlagflachen, die innerhalb der 
Grenze liegen, zumessen. 35 

Fig. 2 zeigt ein weiteres Beispiel von Fahrspuren 
(F*0-F*n) in der Nahe einer Schlaggrenze (G')> die im 
Mahdrescher (MD) bei der Erfassung abfahrt. Die Anfangs- 
spur (F*0) iiberschreitet die Grenze (G 1 ) und weist nur eine 
Teilarbeitsbreite auf. Die gemessenen Ortskoordinaten wer- 40 
den deshalb auf die Zentrierlinie (ZL) des tatsachlich ge- 
nutzten Arbeitsbereiches umgerechnet abgespeichert. Nach- 
dem grenzseitig eine weitere Fahrspur (F*l) rund um den 
Schlag freigeschnitten wurde, werden, wie gewohnlich, 
weitere Spuren mit wechselnder Richtung abgefahren, von 45 
denendie vorletzte Spur (F*n-1) noch voile Arbeitsbreite 
(A) hat und die letzte Spur (F*n) nur eine Teilarbeitsbreite 
(TB). Diese liegt mit einem seitlichen Versatz (V) zur Sei- 
tenkante des Schneidwerks (SW). Deshalb werden die MeB- 
punkte jeweils von der wahren Lage der Ortungsgeratemitte 50 
(OG) um einen Zentralkorrekturwert (ZK) auf, die mittig 
zum wahren Arbeitsbereich gedachte Zentrierlinie versetzt 
zusammen mit der lokalen Teilarbeitsbreite (TB) und dem 
erhobenen MeBwert registriert 

55 

Patentanspriiche 

1. Verfahren zur computergestiitzten Kartierung geo- 
referenzierter MeBgroBen, insbesondere landwirt- 
schaftlicher ErtragsgroBen, die in einem Schlag, insbe- 60 
sondere entlang von Fahrspuren (F1-F4), mit einer Er- 
hebungsvorrichtung, z. B. einer Erntevorrichtung, ein- 
zelnen MeBpositionen (M11-M45) zugeordnet erho- 
ben worden sind, wobei aus den MeBpositionen 
(M11-M15; M41-M45) eine moglichst gute Annahe- 65 
rung an einen Schlaggrenzverlauf (6, 6*) erzeugt wird 
und dann diese berucksichtigend die erhobenen MeB- 
groBen Knotenpunkten eines Koordinatennetzes antei- 



lig als ReprasentationsgroBen zugemessen werden, da- 
durch gekennzeichnet, daB fur alle Paare bcnachbar- 
ter MeBpositionen (Mil, M12-M14, M15) rechnerisch 
entsprechend diesen beruhrcnden Testarealcn, insbe- 
sondere Testkreisen (T1-T5; T*l-T*5), gepruft wird, 
ob keine weitere MeBposition (M21-M25) in dieses 
fallt, oder fur alle MeBpositionen (M11-M45) in Fahr- 
spuren (F1-F4) rechnerisch entsprechend mit diesen 
MeBpositionen (M41-M45) umgebenden Testarealen, 
insbesondere Testkreisen (T1-T5), gepruft wird, ob sie 
jeweils an mindestens einer Seite keine andere Fahr- 
spur schneiden, wobei die Testareale (T1-T5; T'l-T5; 
T* 1-T *5) jeweils'lestabmessungen, insbesohdere~~ei- 
nen Testradius, aufweisen, die um einen vorgesehenen 
Toleranzwert (T) iiber einem Abstand von benachbar- 
ten MeBpositionen (M11-M45) oder Fahrspuren 
(F1-F4) liegen, und daB alle sole he MeBpositionen 
(M11-M15; M41-M45), bei denen das genannte Test- 
kriterium erfiillt ist, als Grenzpositionen deklariert 
werden und deren Grenzseite testgemaB bestimmt wird 
und aus der Folge benachbarter Grenzpositionen die 
bestmogliche Annaherung an den AuBeren und ggf. in- 
neren Grenzverlauf bestimmt wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB der vorgegebene Testradius zur Priifung des 
Abstandes jeweils einander benachbarter Fahrspuren 
(F3, F4) aus einer Arbeitsbreite (A) der Erhebungsvor- 
richtung zuzuglich des Toleranzzuschlages (T) oder 
aus dem Abstand aufeinanderfolgend erfaBter MeBpo- 
sitionen (Mil, M12) zuzuglich des Toleranzzuschlages 
(T) bestimmt ist. 

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net, daB jeweils eine lokale Arbeitsbreite (A41-A45) 
laufend gemessen oder von einem Bediener der Erhe- 
bungsvorrichtung angegeben wird und diese lokale Ar- 
beitsbreite (A41-A45) jeweils den MeBpositionen 
(M41-M45) zugeordnet gespeichert wird, und aus die- 
sen gespeicherten lokalen Arbeitsbreiten der lokale Te- 
stradius bestimmt wird. 

4. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekennzeich- 
net, daB die bestmogliche Annaherung des Schlag- 
grenzverlaufes (G) entlang der grenzseitig gelegenen 
Fahrspuren (F4) die lokale Arbeitsbreite (A41-A45) 
berucksichtigend bestimmt wird. 

5. Verfahren nach einem der vorstehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, daB die bestmogliche Anna- 
herung des Testradius so vorgegeben wird, daB eine 
spurbezogen exzentrische Lage (E) der MeBpositions- 
ortungsvorrichtung auf der Erhebungsvorrichtung der 
jeweils benachbarten Fahrspuren und deren Orientie- 
rung zueinander lokal beriicksichtigt ist. 

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich- 
net, daB die jeweils gemessenen MeBpositionen 
(M41-M45) die spurbezogene exzentrische Lage (E) 
der MeBpositionsortungsvorrichtung auf der Erhe- 
bungsvorrichtung jeweils richtungsabhangig als eine 
korrigierte MeBposition (K11-K45) abgespeichert 
werden. 

7. Verfahren nach einem der Anspriiche 4 bis 6, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Lage der MeBpositions- 
ortungsvorrichtung in Bezug auf die jeweilige Lage ei- 
nes Arbeitsbereiches abgespeichert und ausgewertet 
wird. 

8. Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekennzeich- 
net, daB die jeweils gemessenen MeBpositionen 
(M11-M45) auf die Lage des jeweiligen Arbeitsberei- 
ches zentriert abgespeichert und ausgewertet werden. 

9. Verfahren nach einem der vorstehenden Anspriiche, 
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dadurch gekennzeichnet, daB die bestmogliche Anna- 
herung des Schlaggrenzverlaufs (G, G*) durch einen 
Einwickelalgorithmus von Graham oder ein Quickhull- 
verfahren mit den grenzseitig gelegenen Ortskoordina- 
ten (K11-K15; K41-K45) und der jeweiligen Arbeits- 
breite (A; A41-A45) ermittelt wird. 
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